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Abstract
The foundation of the rObotics consists of the kno都′ledge of the electronics,information and
mechanical engineering  Therefore,the elementary kno、ハrledge of th  elect onics,infOrmation
and rnechanical engineering can be learned by rnaking suitable robots  FrOm this vie、、アpoint,、ve
developed a robot for the education,、、アhich can detect only obstacles in front in the previous
paper  ln this paper,by improving this robot,M/e shoM/that M/e can easily make a robot、、アhich
can detect the left―right obstacles and avoid it  Next,we put a sound sensOr on this robot and
it is rnade to have the interrupted function of the sound
Ft,y EυOr'Si Robot,Interruption,Sound Sensor
1.はじめ に
ロボットエ学は,電気電子,情報および機械
(機構学)工学の総合領域であり,適切な教育用
ロボットを開発すれば,その「ロボット作りJを
通して電気電子,情報および機械工学の基礎を
学ぶことができる。前報告1)では,その観点のも
と,次の条件を満たすロボットを開発した。
1)電気回路がシンプルでやさしく理解しやす
い。また,電子部品になじめる。
2)制作費が安く,一人一台づつ製作できる。
3)やさしく理解できるC言語,およびフリー
ソフトのCコンパイラを使用する。
4)発展性がある。
5)部品はリサイクルが可能である。
本報告では,前報告1)で開発したロボットの
条件4)の応用発展性について述べる。すなわ
ち,前報告で述べたロボットは前方のみの障害
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物しか検出できなかったが,本報告ではそのロ
ボットに赤外線発光ダイオードを1個追加 し,
さらにプログラムを少し変えることにより左右
の障害物を感知し,また障害物を左右回転によ
り回避することができることを示す。次に,音
センサを取 り付けて増幅回路,3端子 レギュ
レータ回路を加え,さらにプログラムに音の割
り込み処理を持たせた高機能のロボットについ
て述べる。
2.左右の障害物を回避するロボット
本節では,前報告で述べたロボットの発展し
たものとして,検矢日用の赤外線発光ダイオード
2個により左右の障害物を検知でき,また障害
物を回避する行動も左右回転するロボットにつ
い て 述 べ る。ワ ン チ ップ マ イ コ ン は,
PIC16F84りを用いた。
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図1 左右の障害物回避ロボットの電気回路図
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2,1 電気回路
(1)全体の回路図
全体の回路図を図 1に示す。
次に,各部について述べる。
(2)センサまわりの回路
前報告で述べたロボットとの回路の違いは,
このセンサまわりである。すなわち,前報告で
述べたロボットの赤外線発光ダイオードの電源
は,直接45v電源から取った。ここでは,図1
からわかるように2個の赤外線発光ダイオード
の電源をワンチップマイコンPICのRBlポー
ト,RB6ポー トよりとっている。また,はんだ
付けによリセンサの検知距離が影響を受けるの
で,赤外線発光ダイオードとして検知距離の長
いTLN205を用いた。
センサまわりの回路のスケッチ図を図2に示
す。
(3)PIC,モータドライブまわりの回路
上述のように赤外線発光ダイオードの電源を
PICからとっているだけで,他は前報告のロ
ボットの回路と同じである。センサ部の回路を
|
抵抗
47にΩ
図2 センサまわりの回路図のスケッチ
一つの基板に配線したので,PICおよびモータ
ドライブまわ りの回路を一つの基板に配線 し
た。
2.2 プログラム
プログラムは,左右の赤外線発光ダイオード
を交互に発光させている。左の赤外線発光ダイ
オードが発光しているときにセンサが検知した
ときは,左に障害物があるのでバックした後に
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図3 左右の障害物回避ロボット完成図
右に回転し,その後前進して障害物をさける行
動をとる。また,右の赤外線発光ダイオードが
発光している場合も同様で,このときはバック
後に左に回転するようにプログラムしている。
プログラムを付録 1に示す。
2.3 ロボットの組み立て
完成したロボットを図3に示す。
3.音センサの割り込みを持つロボット
この節では,2節で述べたロボットにコンデ
ンサマイクを取り付け,音による割り込み処理
を持つロボットについて述べる。この機能によ
り, どのような状態でも音の入力があつたとき
には,あらかじめ決められた動作を優先的に行
う。
3。1 電気回路
(1)全体の回路図
全体の回路図を図4に示す。
次に,各部について述べる。
(2)センサ部回路
センサとしては,2節のロボットの検知用の
赤外線発光ダイオードTLN205を2イ固と赤外
線センサS71361を個の他にコンデンサマイク
を取 り付け, これ lこより音を検矢日している。コ
ンデンサマイクからの出力電流は微少なので,
図4 害」り込み処理を持つロボットの電気回路図
IC LM324により増幅している。LM324の電源
は5Vなので3端子 レギュレータによ り5V
をとりだしている。
(3)PIC,モータドライブまわりの回路
PICまわ り,モー タ ドライブまわ りの回路
は,2節の赤外線発光ダイオードを2個用いた
ロボットと同様である。ただし,コンデンサマ
イクからの信号がRAlポートに, また赤外線
センサからの信号がRA2に入力している。
3.2 プログラム
赤外線センサに対 しては,2節で述べたロ
ボットと同様に,左の赤外線発光ダイオードが
発光しているとき赤外線センサが感知したとき
は右に回避し,右の赤外線発光ダイオードが発
光しているとき感知したときは左に回避するよ
うにプログラムしている。
一方,音センサーの入力に対しては,時間害J
り込みを用いている。すなわち,音入力があつ
た場合,ロボットは優先的にバックするように
プログラムしている。
プログラムを付録 2に示す。
3.3 ロボットの組み立て
完成したロボットを図5に示す。
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付録 1
#include〈pic h〉
void kaihil(void);  //回避関数の宣言
void kaihi2(void);
void zensin(void);
void hantei(void);
void delay(long t); //待ち時間関数の宣言
図5 割 り込み処理を持つロボットの完成図
4.おわ り に
本論では,前論で開発した正面の障害物を避
ける教育用ロボットを発展させたロボットにつ
いて述べた。すなわち,はじめに赤外線発光ダ
イオードを2個取 り付けて左右の障害物を避け
るロボットについて,次にセンサとしてコンデ
ンサマイクを取 り付けて音の割 り込み処理を持
つ高機能のロボットについて述べた。これらは,
電気回路的にも,またプログラムも自然に発展
できる。ゆえに,前報告のロボットを終えた学
生は,自然にこのステップに進むことができる。
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hantei();
//判定動作
void hantei(void)
(
RA2=1;
RBl=0;        //in
RB6=1;        //out
delay(5000);
if(RA2-0)(〃左側障害物検知
kaihilo;
else zensin(); 〃障害物無前進
RA2‐1;      //初期化
RBl‐1;        //Out
RB6=0,        //in
delay(5000);
if(RA2-0(//右側障害物検知
kaihi2o;
void main()
{
TRISA=1;
TRISB=0;
〃Aポー トを入力用に設定
〃Bポー トを出力用に設定
RA2=1;
RBl=0;
RB6=0;
RB2=0,
RB3=0;
RB4=0;
RB5=0;
//赤外線センサーを初期化
〃LED出力用ポートの初期
//モー タ用ポートを初期化
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else zensin(); 〃障害物無前進
long i;
for(1=0,〈t三十十);
付録 2
#include〈16f84.h〉
#use delay(clock=10000000)
#denne sECMAX 38
#byte porta=5
#byte port b=6
#int sec,nag,ze徹さmp ir_tmp;
void zenshin(void);
void koutai(void);
void turn left(void);
void turn right(vOid);
void stop(void);
int check ir(void);
illt check mic(void);
#INT RTCC   //タイマ0害」り込みの指定
rtcc isr()(    //タイマ0割込処理関数
if(Check mic()-1)(
output low(PIN B7);
koutai();
delay ms(1000);
output high(PIN B7);
}
}
main0
(
set tris a(OX■);
set tris b(0);
setup counters(RTCC INTERNAL,
RTCC DI｀ば256);
//タイマ'0のモード設定
seci SECMAX;  〃タイマ0初期設定
enable interrupts(RTCC ZERO);
enable interrupts(GLOBAL);
//グローバル割り込み許可
}
〃前進関数
void zensin(void)
(
RB2=0;
RB4=0;
RB3=1;
RB5=1;
//回避関数 1
void kaihil(void)
(
〃回避関数2
void kaihil(void)
(
//待ち時間関数
void delay(long t)
{
〃後退
RB2=1;    RB3=0;
RB4=1;    RB5=0;
delay(60000);
//左に曲がる
RB2=0;    RB3=0;
RB4‐0;    RB5=1;
delay(60000);
〃後退
RB2‐1;    RB3=0;
RB4=1;    RB5=0,
delay(60000);
//右に曲がる
RB2=0;  RB3=1,
RB4=0;  RB5=0,
delay(60000);
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void zenshin(void)
(
zen tmp=port b&Oxc3;
port b=zen tmp 1 0x28;
)
void koutai(void)
(
zen tmp i port b&Oxc3;
port b=zen tmp 1 0x14;
}
void turn left(void)
(
zen tmp=port b&Oxc3;
port b=gen tmp 1 0x08;
)
void turn right(void)
while(1)(
if(input(PIN A2)==0){
outpu生」ow(PIN_B5);
}
else(
output high(PIN_B5);
}
}
zen tmp=port b&Oxc3;
port b i zen tmp 1 0x00,
int check ir(void)
{
zen tmp=port b&Oxbd;
port b=zen tmp 1 0x40;
delay ms(10);
if((port a&Ox4)!=0)
ir_tmp=1,
else
lr tnap=0;
pOrい=Zettmp OXO町
delay ms(10);
port b izen tmp 10xO乳
delay nis(10),
if((port a&Ox4)1=0)
ir tinp+=2,
pOrt)=Zen tmp Ox00;
return(ir tmp);
int check mic(void)
(
if((port a&2)==0)
return(0);
else
return(1);
}
(
zen tmp=port b&Oxc3;
port b=zen trllp 1 0x2時
void stop(void)
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